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La pr6s nte invention cone rne I s prothes s infer ieures^ext rnes - ou 
jambes artificiel les - pour le corps humaln, et a pour objet, a titre de pro- 
duit industriel nouveau, la realisation d'un systeme mecanique permettant tous 
les reglages au medecin, a Porthop^dlste ou au kln6slth6rapeute qui a la char- 
5 ge d'appliquer la prothese au patient. 

Une jambe artificiel le comporte trois parties principales ; 

- une embolture - en bois, en cuir, en alliage l£ger, en platre ou en matiere 
plastique - qui rec,oit directement le moignon; 

- un pied artificiel a cheville rigide ou articuiee; 

10 - un element de liaison entre emboiture et pied artificiel. 

Sur les protheses modernes, cet element de liaison est tubulaire; dans le 
cas d'une amputation de cuisse, Pelement de liaison comporte, en plus, un 
genou articule. 

La figure 1 A represente une prothese pour amputation de cuisse, la figure 
15 IB une prothese pour amputation tibiale. 
Sur les figures 1 A et IB : 

- (1) represente Pemboiture qui regoit le moignon; 

- (2) represente le pied artificiel; 

- (3) est Melement tubulaire de liaison. 

20 II y a lieu de distinguer, tant sur le plan fonctionnel que sur le plan de 
la realisation, le reglage sous emboiture (4) du re*glage sur pled a cheville 
rigide (5). Les figures 2 et 3 repre*sentent une forme de realisation de IMn- 
vention donn^e a titre d ! exemple non llmitatif. 

Dans la figure 2, representant le r6glage sous ejnboiture, (7) est une 

25 platine re*alisee en un materiau l£ger et rigide, tel qu'un alliage d'aluminium, 
reliee a Memboiture (1) par un moyen conventionnel (attelles ou doubles em- 
boitures riv^es, noy£es ou soudees). 

La platine (7) comporte un trou central (8) traverse par une vis (9) qui 
assujettit entre elles 2 cales biaises (10) et (1 1) ainsi qu'un nez d'accoupl - 

30 ment (12) en acier traite et un plateau (13) comportant une portee spherique 
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(14) dans iaquell s'appuie un ecrou spheYique (15) viss6 el serti sur la vis 

(9) , Un ressort plat ondule* (16) maintient les pieces sous tension affn qu ! ell s 
ne se deplacent pas entre elles inopinement. 

Les leviers (17) et (18) permettent de manoeuvrer les cales bialses (10) 
et(11). 

Sf Mon agit sur les leviers (17) et (18) pour faire pivoter les cales biaises 

(10) et (11) Mune par rapport & Mautre, Maxe de ia vis (9) quitte la position 
verticale pour prendre une position inclinee maximale telle que representee 
sur la figure 2-1. Toutes les positions intermediates sont possibles entre 
la verticale et IMnclinaison maximale. De plus, comme Mensemble (10 + 11). 
peut pivoter par rapport a la verticale, Maxe de la vis (9) peut prendre une 
infinite de positions dans Mangle solide-©j c'est-a-dire que Mon obtient un 
reglage angulaire continu. 

Si Hon choisit, pour les cales biaises (10) et (11), une pente de 6°, la 
possibility de reglage du systeme est comprise dans un cone d'angle au som- 
net 2x12° = 24°, ce qui couvre largement les exigences orthop^diques d r a- 
daptation d'une prothese. 

Si Hon considere maintenant le jeu disponible entre la vis (9) et le trou 
(8) de la platine (7), on comprend que tout Mensemble peut se de*placer hori- 
zontalement et progressivement dans toutes les directions jusqu'Si ce que la 
vis (9) vienne buter contre le bord du trou (8). 

En choisissant une vis (9) en acier a haute resistance de diametre 8 mm. 
et si Mon accepte pour le plateau un trou de diametre maximal 32 mm., on 
voit que Mon dispose, dans le plan horizontal, d'une possibility de reglage 
de 24 mm. dans toutes les directions, soit + 12 mm. par rapport a la position 
mediane, ce qui satisfait toutes les exigences orthopediques. 

La pr£sente invention est remarquable en ce quelle combine, soft inde*- 
pendamment Mun de Mautre, soit en les cumulant, un reglage angulaire et 
un reglag lineaire. Tout cet ensemble re^oit la par tie tubulaire de liaison 
(3), comportant ev ntuellement un genou (6), par un usinage (20) venant s 
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centrer sur Pusinage correspondent (19) de la piece (11). 

Des vis d press ion (21) a b ut conique viennent prendre appui sur I 
cone du nez (12); lors du serrage energique de ces vis, I 'ensemble tubulaire 
(3) se trouve plaque tres fortement sur tout I ■ensemble de reglage (angulalre 
5 + lineaire) et le tout se trouve immobilise et pret a supporter les efforts en- 
gendres par la marche de Pampute. 

Les vis (21) seront, a titre d'exempl.e non limitatif, des vis a haute re- 
sistance de diametre 8 mm. avec extr6mit£s coniques & 90° (vis ST. He); leur 
nombre peut varier de 3 a 6, mais le choix de 4 vis permettra a Papplicateur 
10 de la prothese de mat^riaJiser plus facllement le plan sagittal et le plan fron- 
tal de la prothese. 

Le c6ne du nez (12), par voie de consequence, sera, dans le cas choisf, 
un cone de 90°. 

LUnvention est remarquable en ce qu'elle permet d'associer, soft con- 
15 jointement, soit independamment, un systeme de reglage angulaire, un sys- 
teme de reglage lineaire et un systeme d'accouplement rapide. LMnvention 
n'est pas limitee a la realisation representee et decrite en detail et s»appli- 
que a toutes les variantes qui restent dans son cadre; en particulier en ce qui 
concerne I 'element tubulaire (3), IMnvention s'applique a tout systeme de ge- 
20 nou ou de pi Ion tubulaire comportant un mecanisme d'accouplement avec cen- 
trage et biocage sur un nez par vis a bout conique. 

La figure 2-2 represente une version simplifiee de IMnvention ne compor- 
tant que Maccouplement rapide. 

La figure 2-3 represente une version simplifiee de IMnvention ne compor- 
25 tant que Paccouplement rapide et le reglage angulaire. 

La figure 2-4 represente une version simplifiee de P invention ne compor- 
tant que Paccouplement rapide et le reglage lineaire. 

Dans la figure 3, (22) est un pied artificiel a cheville riglde qui supporte, 
par Pint rmediaire d'une plaque malieolaire (23), deux cal s biaises (24) et 
30 (25) actionnees par des leviers (26) et (27). Une embas (28) supporte le 
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tube (3) et re^oit une vis a haute resistance (29) sur la tete de laquelle est 
serti un £crou sph^rique (30), lequel ecrou est laisse libre de s'incliner sur 
son siege mais est empeche de tourner, lors du serrage, par 2 ergots (31) 
qui s'engagent dans des fentes (32). 

5 Une rcndelle a griffes (33) assujettit entre elles les pieces (24), (25) et 
(28) et empeche leur d£montage intempestif lors du changement du pied. Un 
ressort plat onduie (34) maintient les pifeces sous tension afin qu f elles ne 
se d£placent pas entre elles inopinement. En dSvissant Pecrou (35) d f environ 
1 a 2 tours, les cales biaises (24) et (25) prennent assez de liberty pour pou- 

10 voir etre manoeuvres Pune par rapport a Pautre grace aux leviers (26) et 
(27) et Pensemble (24 + 25) peut pivoter autour d'un axe vertical represents 
par la vis (29). 

Le tube (3) peut done prendre toutes les positions a Pinter ieur d r un cone 
renversS. Si Pon choisit, pour les cales biaises (24) et (25), une pente de 
15 6°, la possitilite de r£glage du systeme sMnscrit dans un cone renversS 
d'angle au sommet 2 x 12 = 24°. 

Le blocage de P6crou (3-5) assure a la fois la fixation du pied et IMmmo- 
bilisation de toutes les pieces participant au r^glage. 

LMnvention est remarquable en ce qu»elle associe un systeme de fixation 
20 de pied par vis et ecrou a un ensemble de rSglage angulaire. 

II est bien entendu que les dimensions donn^es ci-dessus dans le cadre 
de la realisation des pieces des figures 2 et 3 le sont a titre indicatif et que 
toute variante dimensionnelle entrerait dans le cadre de Pinvention. 

Les faces des pieces r£glables Pune par rapport a Pautre, soit, en se 
25 referant aux figures 2 et 3, les faces en contact des pifeces (13, 7), (7, 10), 
(10,11), (11,3), (28,25), (25,24), (24,23), seront avantageusement crant6es 
ou moletees d'une fagon assez fine pour autoriser le r£glage, mais assez 

affirm^e pour empecher tout dSrSglage en charge. 

La pr^sente invention n'est pas limit£e aux modes de realisations dScrits 
30 qui constituent seulement des exemples permettant d 1 n mieux comprendre 
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les points essentiels. 
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REVEND1CATI ONS 

1 - Dispositif de regiage pour protheses tubulaires caractdrise en ce 
.qu'il associe un systeme de cales biaises donnant des r£glages angulaires, 
des plateaux coulissants donnant des reglages lineaires, et une vis centrale 

5 de fcjocage. 

2 - Dispositif selon la revendication 1 caract£ris£ en ce que la vis cen- 
trale est solidaire d ! un nez d'accouplement permettant une liaison rapide avec 
le systfeme tubulaire. 

3 - Dispositif selon les revendications 1 et 2 caractSrise en ce que le nez 
10 d'accouplement rapide pr^sente une partie conique sollicit£e par des vis & 

bout conique solidaires du systeme tubulaire dont le serrage assure un blo- 
cage energique du syst&me tubulaire sur le dispositif de r£glage. 

4 - Dispositif selon la revendication 1 caract£ris£ en ce que la vis cen- 
trale de blocage assure en meme temps la fixation du pied. 

15 5 - Dispositif selon les revendications 1, 2 et 4 caract£ris6 en ce que les 
pieces coop^rant aux reglages sont pr£sent£es sous forme d'un ensemble in- 
d£montable maintenu sous tension par un ressort plat ondule. 

6 - Dispositif selon les revendications 1, 2 et 3 caracterisd en ce que la 
pnrtie tubulaire est compos^e d'un pi Ion comportant h-son extr^mild haute 

20 une partie femelle et des vis autorisant un accouplement rapide avec le nez. 

7 - Dispositif selon les revendications 1, 2 et 3 caract6rls£ en ce que la 
partie haute du tube est un genou artificiel pr£sentant une partie femelle et 
des vis autorisant un accouplement rapide avec le nez. 

8 - Dispositif sejon les revendications 2 et 3 caract£risS en ce que le 

25 systfeme d'accouplement rapide est utilise seul, i I 'exclusion de systemes de 
reglages angulaires ou lineaires. 

9 - Dispositif selon les revendications 1, 2 et 3 caracterise en ce que le 
systfeme d 1 accouplement rapide est utilise en association avec un syst&me de 
rdglage angulair par cales biaises, 

30 10 - Dispositif selon ies revendications 1, 2 et 3 caractdrjse en ce que 
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ie systeme d'accouplement rapide est utilise n association avec un syst x me 
de reglage lineaire par plateaux coulissants. 
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